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특 허 청 구의 범위 

청 구 항 1 

총 기 에 사 용 하는 반동 제어 장 치 로서, 

하나 이상의 카 트 리 지 의 발 사 에 응 답 하여 전방 위 치 와 후방 위치 사 이 에서 번갈아 가면서 위 치 하 도록 구성된 볼 
서 


= 헤 드 로서, 상기 전방 위 치 에서 상기 볼트 헤 드 는 총열 
상기 BE 헤 드 는 상기 총 열 의 길 이 방향 축 에서 벗어나 경사지 
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2719 EE 제 1 의 경사 표면 및 제 2 의 경사 표 면 을 구 비 한 슬 라 이 더 로서, 상기 슬 라 이 더 는 상기 제 1 의 경사 ox 
면 및 29 경사 표 면 에서 상기 볼트 헤드 록 구성 


발사 후, 상기 볼트 헤 드 가 상기 전방 위 치 로 부터 상기 후방 위 치 로 이동할 때, 상기 볼트 se 상기 슬 라 이 
더 의 상기 alle] 경사 표면 및 상기 제 2 의 경사 표 면 에 충격 상기 SAS 상기 총 기 의 


상기 볼트 асе 링크 장 치 에 의해서 상기 슬 라 이 더 에 연 결 되는 것을 특 징 으로 하는 총 기 에 사 용 하는 반동 제 


상기 볼트 헤 드 는 상기 342 전 달 하기 위해서 상기 슬라이더 상의 상기 제 2 의 경사 표 면 과 접 촉 하도록 경 사 진 


© 
AIA 선단 EA (leading surface) 포 함 하는 AS 특 징 으로 하는 총 기 에 사 용 하는 RES 제어 장치. 


청 구 항 5 


상기 볼트 헤 드 가 상기 전방 위 치 로 복 귀 하도록 상기 볼트 헤 드 에 복귀 SAS 선 택 적 으로 부 여 하고, 그에 따라 


정 밀 하고 효율적인 발사 속 도 의 제 어 를 가 능 하 게 하는, 격발 메 커 니 즘 (61880108 mechanism 더 포 함 하는 총 
는 반 


상기 복귀 3392 전 기 - 기 계 식 충격 및 전 기 - 공 기 식 충 격 으로부터 선 택 되는 것을 특 징 으로 하는 총 기 에 外す る 
는 반동 제어 장치 
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청 구 항 8 
제 1 항 에 있어서, 


상기 슬 라 이 더 의 BS 반 작 용 하는 복구 WBAUG(recovery mechanism 더 포 함 하는 총 기 에 사 용 하는 반동 
제어 장치. 


청 구 항 9 
제 8 항 에 있어서, 


상기 복구 메 커 니 즘 은 스 프 렁 을 포 함 하는 것을 SALE 하는 총 기 에 사 용 하는 반동 제어 장치. 


청 구 항 10 
제 8 항 에 있어서, 


ㅣ 복구 메 커 니 즘 이 상기 볼트 FES 상기 전방 AAZ SANA 수 있게 하는 복귀 충 격 을 상기 볼트 헤드 
에 선 택 적 으로 부 여 하 고, 그에 따라 정 밀 하고 효율적인 발사 속 도 의 제 어 를 가 능 하 게 하는, 격발 메 커 니 즘 을 더 
포 함 하는 총 기 에 사 용 하는 반동 제어 장치. 


상기 볼트 혜 드는 하나 이상의 a 지의 격 발 에 응 답 하여 전방 위 치 와 후방 위치 사 이 에서 번갈아 가면서 위 
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청 구 항 56 


라이더 가이 


고스 е 
ued 


8 


하게 


} 부 위치 사 이 에서, 이동 


청 구 항 57 


청 구 항 58 


경사 부 분 과 제 2 의 


제 1 으 


볼트 헤드 


상기 


立 © 
스 핀 들 은 


상기 


청 구 항 59 


볼트 헤드 


상기 


— 
스 핀 들 은 


>. 


하 


따라서 발생 


추 으 
== 
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i 
[Em 


내 하도록 배 치 되 


pii 


© 


청 구 항 61 


에 있어서, 


항 


제 60 


청 구 항 62 


에 있어서, 


항 


제 61 


청 구 항 63 


에 있어서, 


항 


제 62 


청 구 항 64 


에 있어서, 


항 


제 61 


면 과 ape] 경사 


at 


경사 


제 1 으 


= 


헤드 또는 상기 볼트 al 


보는 
볼트 


상기 


청 구 항 65 


에 있어서, 


항 


제 64 


에 있어서, 


항 


제 65 


청 구 항 67 


에 있어서, 


항 


제 60 


에 있어서, 


항 


제 67 


청 구 항 69 


에 있어서, 


항 


제 60 


으 
것을 


하는 


가이드 ALE 제공 


하는 


의 말 단 부를 수용 


가가 


의 
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청 구 항 70 


др < 76 к 이 
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때 К ul m 
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동 총기. 


= 반자동 또는 자 


ㅎ 


으로 


청 구 항 71 


H4 이상의 카 트 리 지 의 발 사 에 


ㅎ 


해 


FA, 이 것 에 의 


포 함 ㅎ 


의 뒤에 AAA 핸 드 그 립 을 더 


조여 
Cu 


동 $7. 


He 반자동 또는 자 


ㅎ 


징 으로 


청 구 항 72 


에 있어서, 


항 


제 71 


총기, 


u 
о 


re 반자동 또는 자 


ㅎ 


청 구 항 73 


에 있어서, 


항 


제 70 


き $7. 


= 반자동 또는 자 


포 함 히 


더 


JA WAZ] (stock) = 


A 


의 뒤에 위 


조여 
Cu 


에 있어서, 


항 


제 73 


le 


57 


는 반자동 또는 자동 


량 은 50 내지 708 인 


=9 4 


계 되며, 상기 볼트 al 


에 있어서, 


항 


제 70 


도 
о 


He 반자동 또는 자 


ㅎ 


으로 


청 구 항 77 


에 있어서, 


항 


제 70 
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상기 슬 라 이 더 의 질량 대 상기 볼트 헤 드 의 439 WSS 2.5 내지 3 인 AS 특 징 으로 하는 반자동 또는 자동 


제 70 항 에 있어서, 


상기 총 기 는 7.62 NATO 탄 약 에 PES 설 계 되는 것을 특 징 으로 하는 반자동 또는 자동 총기. 


청 구 항 79 


제 70 항 에 있어서, 


상기 총 기 는 0.45 구경 were] 맞 도록 설 계 되는 AS 특 징 으로 하는 반자동 또는 자동 총기. 


청 구 항 80 


제 70 항 에 있어서, 


상기 슬 라 이 더 는 슬라이더 가이드 내 에 서 운 동 하는 것을 특 징 으로 하는 반자동 또는 자동 총기. 
청 구 항 81 
제 80 항 에 있어서, 


상기 슬라이더 가 이 드 는 일 직 선 인 것을 특 징 으로 하는 반자동 또는 자동 총기. 


제 81 항 에 있어서, 


상기 슬라이더 가 이 드 의 축은 상기 총 기 의 상기 총 열 의 길 이 방향 축 과 의 사 이 에 소정 FEE 형 성 하며, 상기 


각 도 는 30 도 내지 36 도 사 이 인 것을 특 징 으로 하는 반자동 또는 자동 총기. 


상기 슬 라 이 더 의 상기 2719 또는 제 1 의 경사 표 면 을 따르는 축 과, 상기 슬라이더 가 이 드 에 의해 형성된 축 에 
의해 형성된 각 도 는 6 도 내지 40 도 사 이 인 AS 특 징 으로 하는 반자동 또는 자동 총기 
청 구 항 84 


청 구 항 85 


제 81 항 에 있어서, 


상기 슬라이더 가 이 드 는 상기 


총 
으로 하는 반자동 또는 자동 총기. 


청 구 항 87 


제 70 항 에 있어서, 
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3*7]. 


n 
о 


He 반자동 또는 자 


ㅎ 


으론 


청 구 항 88 
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면 의 사 이 에서 


= 
표 


의 상기 제 2 의 경사 


청 구 항 89 


에 있어서, 


항 


제 88 


에 있어서, 


항 


제 88 


Uc 


헤드 또는 상기 볼트 s 


HE 
볼트 


상기 


청 구 항 91 


에 있어서, 


항 


제 88 


에 있어서, 


항 


제 91 


A 
I 


라이더 경로 


청 구 항 93 


에 있어서, 


항 


제 92 


에 있어서, 


항 


제 92 
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라이더 가이 


ёч. 
= 


과, 상기 


상기 슬 라 이 더 의 상기 


청 구 항 95 


에 있어서, 


항 


제 94 


청 구 항 96 


청 구 항 97 


에 있어서, 


항 


제 88 


7.62 NATO 


기는 


총 


상기 


청 구 항 98 


에 있어서, 


항 


제 92 


에 있어서, 


항 


제 92 


7.62 NATO 


기는 


총 


상기 


청 구 항 100 


에 있어서, 


항 


제 91 


항 101 


청구 


에 있어서, 


항 


제 91 


J 으로 


る 


| 435 사 이 의 각 도 를 형 성 하는 것을 = 


청 구 항 102 


а Ж T = No 
а Ä 중 
mr MRN 홈 
rey Н E 
y 2° y т 
버 ig- x N ИШ 
eri Y x 
K ор wr xo 
p. or H тг 
xn ni " に 3 
00 た と NE 
CRT RR ж 
수 ӨШ б 8 
0 ow ial X 
vs X F 
Ben Y" 
20 x 
Rs M. ow 
= Г 나 mo MS 
CAT “АШ. 
t2" 7 E 
KoT HI 더 = 
ww 76 xm 
P Жом = x 
то 이 wo a Ш е = 
gom ШР” oc 
M Wo ES в Ш = 
а 
TURKI PR z 
= Ш, m ya F 
do " oM HW do 
T Wl ac 0 yp yy d 
ay B = E 
す _ % IE 
— N о до 이 jo o 
` 10 то Ш] < 
ie л RO “o NT mw 버 a 
mi ee — Wo — dh 글 
ra =e то DS т K 
so е © 9 mo. X or 
K x IK BN T р ao 
wo 2 
T a OF Wo Ee т 
x zo е BW P 
i Toke QW X 
KX 0 J a o 
때 Te Et 
Jp Ша Шт を lo 
оооу 2 т № 때 إل‎ 
d Jl ae” m P Шш 
< x ошар uj Ш 
— ーー 
= © A a = aj) ES 3j 
N N 글 RN N N 
Wo や Fo) Ro Wo «Xo w «o 


- 15 - 


등 록 특 허 10-1213876 


청 구 항 103 


제 102 항 에 있어서, 


상기 슬 라 이 더 는 슬라이더 경로 또는 슬라이더 가이드 내 에 서 운 동 하는 것을 특 징 으로 하는 총 기 에 사 용 하는 


동 제어 장치. 


eE 


청 구 항 104 

제 102 항 에 있어서, 

상기 슬라이더 경 로 는 일 직 선 인 것을 특 징 으로 하는 총 기 에 사 용 하 는 반동 제어 장치. 
청 구 항 105 

제 104 항 에 있어서, 


상기 슬라이더 가 이 드 의 축은 상기 총 기 의 상기 총 열 의 길 이 방향 축 과 의 사 이 에 각 도 를 형 성 하며, 상기 각 도 는 
30 도 내지 36 도 사 이 인 것을 특 징 으로 하는 총 기 에 사 용 하는 반동 제어 장치. 


청 구 항 106 


제 104 항 에 있어서, 


상기 슬 라 이 더 의 상기 초 기 의 또는 4919 경사 표 면 을 따르는 축 과, 상기 슬라이더 가 이 드 에 의해 형성된 축 에 
의해 형성된 AEE 6 도 내지 40 사 이 인 AS SACLE 하는 총 기 에 사 용 하는 반동 제어 장치 
청 구 항 107 


제 106 항 에 있어서, 
상기 각 도 는 245 내지 36 사 이 인 것을 특 징 으로 하는 총 기 에 사 용 하는 반동 제어 장치. 
청 구 항 108 


제 102 항 에 있어서, 


상기 총 기 는 0.45 구경 탄 약 에 맞 도록 설 계 되는 것을 특 징 으로 하는 총 기 에 사 용 하는 반동 제어 장치 
청 구 항 109 

제 102 항 에 있어서, 

상기 총 기 는 7.62 NATO 탄 약 에 맞 도록 설 계 되는 것을 특 징 으 로 하는 총 기 에 사 용 하는 반동 제어 장치 


청 구 항 110 


제 104 항 에 있어서, 


lo 


상기 총 기 는 0.45 구경 탄 약 에 맞 도록 설 계 되는 것을 특징 


o 
НЦ 
에 
9%, 
rr 
оў 
A 
2 
> 
زک‎ 
ор 
에 
rir 
뚜 
of 
A, 
-S 
ox 


37% 111 
제 104 항 에 있어서, 


상기 총 기 는 7.62 NATO 탄 약 에 RES 설 계 되는 것을 특 징 으로 하는 총 기 에 사 용 하는 Wt 


애 1 
2, 
2, 
ox, 


ATF 112 


제 102 항 에 있어서, 


상기 볼트 헤드 또는 상기 볼트 헤 드 에 의 링크 장 치 에 접 촉 하 는 상기 슬 라 이 더 의 BAS Al 및 제 2 의 경사 표 
면 만을 포 함 하 는 것을 특 징 으로 하는 총 기 에 사 용 하는 반동 제어 장치 
청 구 항 113 


하는 것을 
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30% 만 이 
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아 있는 
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청 구 항 114 

청 구 항 115 

9 Ж А] 

배정 기 € 
이었으며, 

(blowback) 

나 중 의 블 로 우 백 


} 


[ez] 
= 
で | 
u 


[0003] 


OX Wo 
K OH 
で 이 
о г 
= o 
а Y 
КЕ ol) 
= 
“= RT 
eu; 
EP 
ко Mo 
^о 1j] 
No 5% 
Ho АЕ 
т! aw 
Ji Be 
uu. 
ы АШ 
Ф 
о Ж 
Sm 
2 
ox 
きる 
S 10 
= 
о 
Ба 
ab 이 
th ia 
Wo ол 
тк т 
yy 
= Ж 
D 
e H 
Шо 5 

хо 
Lo 
a Ju 
N ET 
| or 
ilr 

T 
т 


에 바람직 


=. 
E 


속 시 
발사 


도 
о 


호 А 
A 


zo 


(breech) 引 로 킹 의 
이 


Ó 


zx 


1 


で | 
a 


해서 정확한 보 


る 


| 


[>] 


에 대 
= 17 - 


т» 


전 성 이었다. 따라서, 모든 시 
열 
블록 


Ix 


Ó 


안 
미 


} 우 징 의 길 이 를 증 대 시키며, 그에 따라 내부 


총 


Ke] 


전 은 
aL 
йе, 회 전 에 
회전 볼트, 경 사 식 


E 


미 의 


res 
레 벨 로 떨어질 때 까 지 
시스 
즘 은 총 
mu © 


+ 


で | 
u 


어떤 메 커 니 


전 


1 


전 체 에 걸쳐서, 


© 


a 
들면, 


©, 


개선 사 
^p 가스 압 력 이 


= 


있다. 9 


이 


[0004] 


10-1213876 


등 록 특허 


보다 위에, 보다 


있어서는 손 


사 람 에 


어 깨 보다 위에 위치 
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5550 10-1213876 


로의 갑작스런 움직임 532 제 거 하는 것이 발 명 에서 설 명 되는 바와 같이, 핸드 그 림 이 사 용 되 는 
주 Ò 


3 변동될 수 있으나, 바 람 직 하 게 는 그 립 의 높 이 의 9 5% 내지 9 95% 
로, 또는 약 40% 내지 약 80%, 또는 약 50% 내지 약 70%, 또는 약 60% 내지 약 7002 배 치 된다. 본 명 세 서 에서 
언 급 되는 바와 같이, 그립 또는 개 머 리 에 대한 총 열 의 축의 임 의 의 특정 140] 선 택 될 수 있다. 

반자동 또는 자동 권총 및 / 또 는 4$ 대해서, 본 발 명 은 바 람 직 하 게 는 관성 블록 및 복귀 장치 또는 스 프 링 을 
위한 하 우 징 의 일 부 로 서 핸 드 그 립 을 사 용 하며, 이러한 구 조 는 반 동 에 의한 총 기 의 위 쪽 으 로 의 갑작스런 움직임 
을 실 질 적 으로 제 거 한 다. 하지만, 도 면 에 도 시 되고 본 명 세 서 에서 설 명 되는 바와 같이, 본 발 명 의 Ade 중 
기 관 총 과 경기관총 및 대 포 뿐만 아니라 권 총 도 포 함 한 다 . 그래서, 핸 드 그 립 은 필수적인 것은 아니다 


도 1 은 총 열 (1) 과 챔 버 (5) 의 후 방 부를 나타낸다. 볼트 헤 드 (3) 는 $99 후방 개 구 와 접 촉 되어 3 


도 1 및 도 2 2 개 의 a 로 드 (4) 를 나타내며, 이들 각 각 은 389 길 이 방향 So] 수 직 하 게 MFA 2 개 의 스핀 
들 (8) ZI 의해 볼트 헤 드 (3) 에 대한 단 부 에서 관절 결 합 되 어 있다. 2 개 의 A 로 드 (4) 각 각 은 횡 방향 스핀들 
QA 의해서 그 반대편 단 부 에 서 관절 FAA, 2 개 의 관성 EX) 각 각 의 제 1 의 단 부 는 SAL] xe] 관하여 
대 칭 으로 배 치 된다. 

도 1 및 도 24 예 시 된 바와 같이, 관성 블록 각 각 은 횡 방 향 AWMS(6) 각 각 을 통해서 반 대 편 의 AAGA 대한 
단 부 에 서 관절 결 합 된 다. 

스 핀 들 (6) 은 바 람 직 하 게 는 탄성 조 인 트 를 통해서 유연성 있게 연 결 된 다. 이와 달리, 스 핀 들 (6) 은 총 열 의 축 에 
평 행 한 장방형 (oblong groove) 내에 배 치 됨 으로써 AAA 대해 관절 결 합 될 수 있으며, 이는 관성 ESY T 
동 을 용 이 하 게 하도록 길 이 방 향 으 로 의 AAE 제한된 병진 운 동 을 허 용 한다 

도 1 에 EAS 바와 같이, 볼트 헤 드 (3) 는 바 람 직 하 게 는 총 열 의 So] 비 스 듬 한 2 개 의 AAA 표 면 부 (2#3) 를 가지 
며 , 이들 표 면 부 는 Asse 경 사 부 에 의해서 관성 블록 상의 2 개 의 Aa EUTIN 접 촉 한 다. 관성 블 록 (2) 
442 바 람 직 하 게 는 경 사 부 (『1) 에 서 그 표 면 의 제 2 PRS 제 공 하며, 이 PRE Aa GABRO4 E 제 공 하는 
90] 챔 버 (5) 의 EAA 일 부 와 접 촉 하게 되고, 그에 따라 관성 SSS 총 열 의 축 으 로부터 벗 어 나 도록 운 동 시 
= 수 단 을 제 공 하는 9012 (гатр) = 형 성 한다. 

각 각 의 관성 블 록 (2) 은 바 람 직 하 게 는 스 핀 들 (6) 을 중 심 으로 한 회 전 축 을 가지며, 이는 스 핀 들 (7) 에 서 복구 AA 


니 즘 (11) 과 링 크 되어 있다. 복구 메 커 니 즘 은 바 람 직 하 


도 4 는 발사 준 비 되 어 있는 챔버 내의 카 트 리 지 를 나타낸다. 발사 메커니즘 그 자 체 는 명 료 함 을 위해서 도 시 하 
A 않았다. 발사 직 후 에, 볼트 헤 드 (3) 는 도 бо] 도 시 된 바와 같이 카 트 리 지 ) 의 베 이 스 부 에 의해서 후 방 으로 


2 
받는다. BE 헤 드 (3) 의 AAFP E 경 사 부 (02) 를 갖는 2 개 의 관성 블 록 (2) 을 BA 된다. 이들 블록 자 
총 열 (1) 의 챔버 상의 경 사 부 24) 에 접 촉 하 여 작 용 하는 경 사 부 (01) 를 통해서 힘 을 가하게 된다. 상 기 의 Y 
에 의해서, 관성 블 록 (2) 은 도 59] EAD 바와 같이 스 핀 들 (6) 의 틈새 한도 내 에 서 뒤 쪽 으로 약간 병진 운 동 하 
동 은 도 6 에 도 시 된 바와 같이, 동일한 스 핀 들 (6) 을 중 심 으로 한 2 개 의 분 기 성 회전 
SLE 되며 이와 FANT. 관성 블 록 (2) 의 외 측 으 로 의 운 동 은 Y 로 드 (4) 를 통해서 SEN 축을 따라 볼트 \ 
로 JA] 한다. A 로 드 (4) 는 본 WAY 
는 기 능 을 한다. 2 EE 2¥ 
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착 된다. 도 20] 도 시 된 바와 같이, 탄약 클립 또는 매 거 진 의 개 구 부 와 qusc od 


도 시 되지 않은 Y 카트리지 케 이 스 (][) 를 빼내어 배 출 하는 메 커 니 즘 은 당해 업 계 에 알려진 임 의 의 FZE 가질 
수 있다. AIR) 또는 차단 기 능 을 ANSE, 전 기 - 기 계 식 또는 전 기 - 공 기 식 또는 다른 적절한 격발 메 커 니 
즘 ((7) 이 볼트 헤 드 의 트 랙 의 후방 말 단 부 에 위 치 될 수 있다. 볼트 헤 드 (3) 가 그 후 방 으 로 의 운 동 의 FEA 
이 르 렀 을 때, 상기 메 커 니 즘 은 도 6 및 도 2°] 도 시 된 바와 같이 개방 상 태 에 있게 된다. Y 로 드 (4) 는 기계적 
인 대향 위 치 에 있으며, 그래서 운 동 을 차 단 하 고, 복귀 스 프 렁 (11) 은 인장 상태 하에 있다. 그래서 볼트 헤 드 는 


복구 메 커 니 즘 (11) 의 작용 하에 발사 전 위 치 로 복 귀 되는 것이 억 제 된다. 상기 메 커 니 즘 의 해 제 는, Y 로 드 (4) 
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EN 스 풀 (17) 을 x 해 제 시키기 위해서, 가스 분사 시 스 템 이 사용될 수 있다. 마 지 막 으로, 가압 피 스 톤 (27) 을 
통해서 관성 블 록 (2) 에 운동량 SAS 가하고, 또한 도 20 또는 도 21 ENA 바와 같이 가압 피 스 톤 (20) 및 


개방 캠 (18) 을 통해서 로 킹 스 풀 (17) 을 로 킹 해 제 시키기 위해서, 가스 분사 시 스 템 이 사용될 수 있다. 


도 22 는 가스 분사 시 스 템 을 구 비 한 2 중 총열 총 기 의 일 실 시 예 를 나타내며, 볼트 헤 드 (3) 가 전방 위 치 에서 도 
시 되어 있다. 본 실 시 예 에 서는, 219 볼트 헤 드 (3) 가 도 23 및 도 24 에 X^]: 바와 같이 단 일 의 트 랜 스 포 터 
연 결 되어, 관성 블 록 (2) 의 작 용 이 동시에 양 측 의 사 용 된 카 트 리 지 를 배 출 하게 하고 E 

것 


되 
조 립 체 (14) 에 바 람 직 하게 간 
한 2 개 의 새로운 FEES 장 전 하게 한다는 것을 제 외 하 고는, 반동 제어 메 커 니 즘 이 도 99] 실 시 예의 가스 분사 
스 템 이 구 비 된 단일 총구 총 기 와 유사한 방 식 으로 기 능 한다. 이는, 다른 총 열 에 있는 라 운 드 에 의해 발 생 된 


가스 압 력 을 이 용 하 여 2 개 의 총열 중 어느 하 나 에 있는 단 일 의 불발 라 운 드 (040 round)7} 자 동 으로 배 출 되게 © 
ENS 
D Е 


발 탄 이 발사 과 정 을 저 지 하지 않게 된다 
본 실 시 예 에서, 개의 관성 BSS 양측 총열 모 두 의 MES 제 어 하기 위해서 사용될 수 있으며, 또한 도 22 및 
도 239 도 시 된 것과 같은 형상 또는 선 택 적 으로 도 36 에 도 시 된 형 상 을 가질 수 있다. 관성 블 록 의 회 전 은 가 
압 피 스 톤 (27) 을 통한 가스 분사 시 스 템 으 로 부 터 의 가스 압 력 의 작용 하에 초 기 에 서로 향 하 도록 이루어질 수 
있으며, 이는 도 25 에 도 시 된 바와 같이 복귀 스 프 링 (11) 을 압 축 한다. 관성 블 록 은 동일 질 량 을 가지며 실질적 
으로 유사한 가스 압 력 의 작용 하에 반대 방 향 으로 움 직 이 기 때문에, 2 개 의 관성 블 록 에 가 해 지는 힘 과 모멘트 
는 실 질 적 으로 서로 상 쇄 되며 총 기 에 진동 효 과 를 주지 않는다. 도 26% 도 시 된 바와 같이, 관성 블 록 (2) 은 그 
JAAA 중 첩 될 수 있고, 그 변 위 의 종 결 시 에 선 택 적 으로 서로 RA 수 있다. 

도 27 은 도 229] 2$ 총열 총 기 에 사 용 하기 위 


로 부 터 의 가스 튜 브 (19) 는 이들 총열 각 각 으 
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총열 모 두 로 부 터 의 압 력 이 피 스 톤 (32) 을 변 위 시키고, 그에 따라 359 가스 튜 브 (33) 에 공 기 압 이 작 용 하게 한 

다. 이와 같은 방 식 으로, 2 개 의 총열 중 어느 하 나 에 있는 불발 라 운 드 가 2 개 의 총열 모 두 로 부 터 의 배출 및 2 개 
AS 방 해 하지 않게 된다. 피스톤 조 절 기 (30) 는 조 절 용 (adjusting 
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cone)(34)9] 조 정 에 의해서 조정될 수 있다. 피 스 톤 (32) 의 PAE, 배 출 / 재 장전 사 이 클 에 대한 적절한 Sas 
확 보 하 도록 제 2 의 챔 버 (35) 내의 압 력 이 피 스 톤 으로 하여금 밸브 시 트 (36) 에 대해서 밀 어 붙 여 지 도 록 하여, 공통 
의 가스 튜 브 (33) 내의 JAE 조절할 때 까지, 제 2 의 챔 버 (35) 내에 압 력 이 증 강 되게 한다. 
도 229 26 총열 총 기 의 총 미 로 킹 메 커 니 즘 의 작 용 을 동 기 화 하는 메 커 니 즘 의 Y Vide 대한 3 
타 낸다. 2 개 의 총열 각 각 의 Su] 로 킹 메 커 니 즘 은, + 록 의 운 동 이 2 개 의 로 킹 스풀 る 
태 로 로 킹 시키고 x 동 는 
| 의해서 이루어질 수 있다. 예 를 들 
다. 2 개 의 동 기 화 된 개방 캠 (37) 은 EAA, 2719] 로 킹 스풀 
킹 해 제 되 도록 반대 방 향 으로 회 전 한다. 이러한 PAE 분 해 하는 
E(drive rod)(38)7} 부 착 될 수 있으며, 이 구동 BEE 27] 
로 회 전 하게 하고, 실 질 적 으로 일치 상 태 로 로 킹 되게 하고 또한 로 킹 해 제 되게 한다. 


은 도 229 22 총열 Ф7]9 $9" 로 킹 메 커 니 즘 의 동 작 을 동 기 화 하는 메 커 니 즘 의 다른 
낸다. 본 실 시 예 에서, zo 스 풀 (17) 의 로 킹 및 로 킹 sau 도 18 의 단일 총열 실 시 예 와 유사한 
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유사한 방 식 으로, 복구 메 커 니 즘 (11) 이 BY 블 록 (2) 을 그 발사 전 위치 쪽으로 내 측 으로 운 동 시킬 때, x 309] 
좌 측 의 관성 블 록 은 로 킹 캠 (26) 에 PRAAN, 좌측 zo] ASS 하여금 반 시 계 방 향 으로 회 전 하게 하여 로 킹 위 
치로 되게 하고, 거의 동시에 우측 로 킹 스 풀 (17) 로 하여금 시계 방 향 으로 회 전 하게 하여 로 킹 위 치 로 되게 한 
다, 
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중 총열 실 시 예 는 본 질 적 으로 2 개 의 2$ 총열 SS 결 합 시켜서 만든다. 2$ 총열 실 시 예 에 서 와 같이, 4 중 총열 
용 의 총 미 로 킹 메 커 니 즘 은 관성 BSS] 운 동 이 4 개 의 메 커 니 즘 을 실 질 적 으로 일치 상 태 로 로 킹 시키고 또한 로 
킹 해 제 시 키 도록, deep 장부 또는 다른 링크 장 치 에 의해서 기 계 적 으로 연 동 된다. 4 개 의 총 열 의 발 사 도 또한, 
도 ? 에 대해서 상 기 한 바와 같이 2 개 의 격발 메 커 니 즘 의 단 일 화 된 전자 제 어 에 의해서 동 기 화 된다. 4 중 총열 시 
스 템 의 WEY 및 PUES 관 리 하 는 데 는 단 2 개 의 관성 블 록 (2) 만 이 필 요 하다. 유 사 하게, 반동 제어 장 치 를 작 
동 시 키 는 데 는 4 개 의 카 트 리 지 의 거의 동 시 적인 발 사 에 의해 발 생 된 가스 압 력 의 10-15% 만 이 필 요 하므로, 적어도 
ides 양호한 라 운 드 의 발 사 에 외 해 발 생 된 가스 tee 이 용 하 여 an : 총열 중 하나 이 상 에 있는 불발 라운 
드 의 배 출 을 용 이 하 ag 


있어서 하나 이상의 카 트 리 지 에 
될 


기에 사 용 하기 위한 가스 분사 시 스 템 을 나타내는데, 여기서는 조 절 기 (30) 를 통해 
결 하는 가스 튜브 1619 ) 를 통해서 4 개 의 총열 중 적어도 하나로 
용 된 다. 조 절 기 (30) 는 도 27 의 실 시 예 와 유사한 구조 또는 가 
F 피 스 톤 (20) 에 작 용 하는 압 력 을 조 정 하기 위한 다른 적절한 구 조 를 가질 수 있다. 


з= 해드 zuge uam. оа 


하는 궁 통 의 트 렌 스 포티 조 립 체 (14) 에 47 
총열 중 하 나 에서 적어도 하 나 의 라 운 드 가 de 한, 충 열 들 중 하나 이 상 에 있는 불발 라 운 드 가 배 출 될 수 
있게 하고 또한 4 개 의 총열 각 각 에 새로운 라 운 드 가 장 전 될 수 있게 한다. 


도 34 는 관성 블 록 ( 질 량 ) 이 위 쪽 으로 회 전 하는 실 시 예 를 나타낸다. 


도 35 는 관성 블 록 이 총 열 의 위에 위 치 되는, 2F 총열 대구경 총 기 의 구 성 에 있 어 서 의 다 수 의 설계 대 안 을 나타 
낸다. 

도 36 은 본 발 명 의 23 총열 총 기 의 다른 설 시 예 를 나타낸다. 본 실 시 예 에서, 관성 블 록 은 바 람 직 하 게 는 도 36 
에 xd 것과 같은 BIS 가지며, 가스 분사 시 스 템 으 로 부 터 의 가스 압 력 의 작 용 에 따른 이들 관성 블 록 의 
운 동 은 총 열 의 축 에 수 직 한 성 분 을 갖는 병진 운 동 의 하나이다. 병진 운 동 의 방 향 은 채 널 에 의해 구 속 되며, 이 
que 바 람 직 하 게 는 총 열 의 + 및 스 핀 들 에 대해서 45 도 의 각 도 로 배 향 되어 있다. 관성 블 록 의 병진 운 동 은 가 
스 분사 시 스 템 으 로 부 터 의 가스 압 력 의 작용 하에 초 기 에 서로 향 하 도록 이 루 어 지 며 , 이는 복귀 스 프 링 을 압축 
하게 du. 관성 BSS 동일 질 량 을 가지며 실 질 적 으로 유사한 가스 압 력 의 작 용 에 의해서 반대 방 향 으로 움직 
이기 때문에, NA 관성 블록 Ao] 가 해 지는 힘 및 모 멘 트 는 서로 상 쇄 되며 총 기 에 대해서 진동 효 과 를 갖지 
않는다. 

도 37 은 장 약 의 점 화 에 응 답 하여 관성 블 록 이 회 전 하는 실 시 예 를 나타낸다 

도 38 은 관성 블 록 을 배 치 하기 위한 총구 브 레 이 크 의 사 용 을 개 략 적 으로 나타낸다 


도 40 은 관성 블 록 의 LSS 유 발 시키기 위해 제 1 의 장 약 을 사 용 하는 대 포 의 일 실 시 예 름 나타낸다. 


도 44 내지 도 462 예 시 적인 실 시 예 에 있 어 서 의 시 스 템 의 내부 부품 및 동 작 에 대한 절 취 도 를 나타낸다. 도 44 
에서, 카 트 리 지 가 장 전 되어 총열 내에 장 전 되며, 볼 트 (501) 는 카 트 리 지 를 안전하게 유지 
가 발 사 될 수 있게 해머 조 립 체 (502) 및 보다 구 체 적 으 로 는 해 머 (503) 의 Hm EX (st 
통하여 회 전 하도록 AAAA. 하지만, | 4 도 시 된 시 점 에서, 해 머 의 축 방향 부분 상의 노 치 (504) 가 코킹 ci 
버 (506) 에 의해 맞 물 려 지도록 해 머 는 코 킹 된 AAA 있다. 해머 24273 (502 해 머 를 회 전 시키는 힘 을 제 공 한 
다. 방아쇠 스 프 링 (508) 을 통해서 인장 상 태 로 유 지 되는 방 아 쇠 (507) 는 격발 메 커 니 즘 의 작동 및 카 트 리 지 의 Y 
사 를 유 발 하도록 당 겨 질 수 있다. 방 아 쇠 (507) 를 daos 요동 AH (rocking lever)(509)7} 이 동 하 며 , 이는 

격 회 


riking surface)o] 슬 롯 을 
LZ. 


해 머 를 회 전 시켜서 3171 (503) 2] 타격 표 면 이 카 트 리 지 로부터 더 멀리 이 동 되게 한다. 그 다 음 에 코킹 dus 


전하여 해 머 (504) 의 축 방향 표 면 상의 노 치 로부터 분 리 된다. ae, JAA 라 운 드 를 발 사 하기 위해서 타격 SE 

면 (503) 이 볼트 상단부 상의 슬 롯 을 통해서 이 동 하 게 하는 그 핀 (515) EAE $ 상에서 회 전 한다. 

의 구 성 을 나타낸다. 볼 트 (501) 는 , 카트리지 케 이 스 가 적 소 에 유 지 되고 SES 접 촉 하는 상태 
을 시 작 한 다. EEN 움직여서 슬 라 이 더 의 제 2 의 경사 표 면 (512) 과 접촉 상 태 가 됨에 따라, 

(510) 의 초 기 의 경사 표 면 (511) 이 보인다. SES JAA 접 촉 하 여 해 머 가 핀 (515) 의 둘 레 로 회 전 하게 
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여 반 대 의 방 향 으로 회 전 한다. 슬 라 이 더 와 접 촉 하 는 шко] 단부 A 
에 슬 라 이 더 는 가이드 또는 경 로 를 따라서 아 래 쪽 으로 운동 
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전한다. 방 아 쇠 가 당 겨 진 위 치 에서 유 지 된다면, 코킹 레버 
지 된다. 이 젝 터 (516) Y 익 스 트 랙 터 (extractor )(522) 가 7F 
돌 ] 동 시 키 도록, BES 후 방 으로 운 동 함에 따라 경 사 지 게 
을 방향 변 경 시키고 FIA 위 쪽 으 로 의 갑작스런 움직 
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라 이 더 를 가이드 또는 경 로 를 따라 위 쪽 으로 
후 보 ul 
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한 속 라 운 드 에 맞 물 리 도록 LES BPS 및 전 방 으로 
밀 어 댄다. 카 트 리 지 와 맞 물 려 진 HEE 발 사 를 위해서 장 전 된 위 치 로 이 동 된다. ES 축 방향 부분 상 
의 제 2 의 노 치 (514) 로 부터 분 리 기 를 분 리 시 키 도록 슬라이더 표 면 (512) 은 분 리 기 (513) 에 접 촉 하며, 해 머 를 자유 
상 태 로 되게 하여 그 핀 (515) 주 위 로 축 상에서 다시 희 전하게 함으로써, 장 전 된 라 운 드 를 발 사 할 수 있도록 dl 
A 표 면 (503) 이 BES] 상단부 상의 SES 통해서 이 동 하 게 한다. 

방금 설명한 동 작 은 자동 작 동 을 위한 것이다. 이용 가능한 장치 및 기 술 을 사 용 하여, 반자동, Aral) 및 
단일 라운드 작 동 도 또한 설 계 될 수 있다. 반자동 작 동 의 경 우 에, 해 머 가 아 래 로 회 전 하여 카 트 리 지 를 발 사 하 7 
전에 해 머 를 붙 들 도록, 코킹 레버 스 프 링 을 갖는 429 코킹 레 버 는 분리기 또는 해 머 의 축 방향 표 면 상의 기존 
노 치 에 맞 물 려 질 수 있다. 그래서, 슬라이더 및 볼 트 의 각 사이클 후에, 반 자 동 용 의 pe] 코킹 레 버 는 자동 발 
사 를 방 지 하여, 1 회 의 방아쇠 당 김 에 대해서 하 나 의 라 운 드 의 발 사 만을 허 용 한다. 당해 업 자 는, 발사 후에 해머 
가 후 방 으로 이 동 하 고 난 후 마다 코킹 레 버 가 해 머 의 축 방향 표 면 상의 노 치 에 맞 물 려 지도록 코킹 레 버 를 변형 
시 키 거나 별 도 의 코킹 레 버 를 추 가 할 수 있다. 조 작 자 가 반자동 작 동 과 자동 작동 사 이 에서 선택할 수 있도록, 
반자동 작 동 용 으로 사 용 되 는 코킹 레 버 는 프레임 상의 스위치 또는 프 레 임 을 통해서 연 장 되는 스 위 치 에 연결될 
수 있다. 이 스 위 치 는 해머 상의 노 치 와의 연결 위 치 에 적합한 코킹 레 버 를 효과적으로 위 치 시 키 거나, 또는 분 
리 기 의 운 동 을 통해서 반 복 적 인 발 사 를 가능케 한다. 소정 개 수 의 라 운 드 가 자 동 으로 발 사 될 수 있도록, 당해 
업 계 에 알려져 있는 바와 같이, 연사 메 커 니 즘 도 또한 변 형 될 수 있다 
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4] 및 도 425 25 각도 슬 라 이 더 (510) 및 가 이 드 의 리시버 내 에 서 의 그 운 동 을 개 략 적 으로 나타낸다. 볼트 
ODE 슬 라 이 더 에 렁 크 되고, 슬 라 이 더 의 초기 표 면 (511) 및 슬 라 이 더 의 429 경사 표 면 (512) 을 E 수 
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42 에 서는, 사 용 된 카트리지 케 이 스 가 볼트 헤 드 로부터 배 출 된다. 


41 내지 도 45 의 실 시 예 가 권 총 에 사용될 수 있으나, 동일한 BAUS] 소 총 에 적 합 하 게 
의 선택 사 항 이 권총 또는 소총 중 어느 하 나 에 병 합 될 수 있다. 0.308 구경 

에서, 가스 분사 시 스 템 이 병 합 될 수 있다. 또한, 도 47 및 도 48 에 도 시 된 바와 같이, 슬 라 이 더 는 총 기 의 다 
영 역 에 위 치 될 수 있다. 도 47 및 도 482 $29 위 및 BES 앞 쪽 에 AAA 슬 라 이 더 를 
A, 볼 트 (701) 는 총 열 (702) 의 장전 단 부 (chambering 000) 에 서 FAA AAA 있다. 방아쇠 
머 (704) 로 하여금 카 트 리 지 를 발 사 하게 한다. 가스 분사 시 스 템 (705) 은 튜 브 (706) 를 통 하 
uj 이는 복귀 장 치 (708) 에 의해 한 정 되는 경 로 를 따라서 볼 트 (701) 의 후 방 으 로 의 운동 및 슬 라 이 더 (707) 의 
래 쪽 으 로 의 운 동 을 발 생 시 킨다. 전 형 적 으로, 스 프 링 이 복귀 장 치 로 서 사 용 된다. 슬 라 이 더 의 그 경 로 를 따르는 
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al 922 밀 어 대 지만 총 열 에 대한 매 거 진 의 배 치 에 따라 다른 방 향 도 선 택 될 수 있으며, 전 방 으로 25 

는 볼트 헤 드 는 카 트 리 지 의 단 부 를 BEAN 그 라 운 드 를 챔버 안으로 밀어 넣는다. 
47 및 도 48 에 는, 0.308 구경 또는 7.62 NATO 라 운 드 에 바 람 직 하 게 설계된 구 성 이 도 시 된다. 슬 라 이 더 (707) 
여기서 볼트 헤 드 (701) 보 다 상부 및 전 방 측 에 위 치 되며, 사이클 SAL 슬 라 이 더 로 하여금 하향 및 상향 궤 
Че 따르게 한다. 슬라이더 및 볼트 헤드 관절 메 커 니 즘 은 총열 아 래 에 MAAS 위한 공 간 을 아 껴 둘 수 있도 
볼트 헤 드 의 위에 위 치 된 다. 하지만, 매 거 진 이 총 열 의 상단부 상 에 또는 총 열 의 위에 혹은 총 열 의 측 면 에 위 
할 수 있도록, 선 택 적 인 설계 구 성 에서는 볼트 헤드 아 래 에 위치한 슬라이더 및 볼트 헤드 관절 메 커 니 즘 도 
한 포 도 48 의 실 시 예 에서, 원하는 시간 이외에 라 운 드 의 장전 또는 발 사 를 방 지 하 기 


Ju № 


높은 위 치 에 있다. 발사 후에, 슬 라 이 더 는, 부 분 적 으로 혹은 대 부 분 이 총열 그 완전히 변 위 된 
(E 8) 로 움직인다. 슬 라 이 더 를 볼트 헤 드 에 연 결 하는 슬 롯 (709) 이 두 도면 모 두 에 나타나 있다. 도 
에서, 슬 라 이 더 의 선 택 적 인 2% 각도 표 면 을 볼 수 있다 


+ 실 시 예 에서, 2 중 각도 슬 라 이 더 를 사 용 함 으로써 
도 46 에 도 시 된 바와 같이, 슬 라 ㅇ 
또는 리 시 버 의 가이드 홈 내 에 서 슬라 
의 축 에 대해서 경 사 부를 ША 이는 E 60141 각 도 (8 ) 를 가지며, up 
정 된다. 도 59 에 서 , 도 시 된 부 분 의 경 사 는 각 도 ( 0) 를 가지며, 이 각 도 의 WES 발사 속 
각 도 ( 6 ) 는 바 람 직 하 게 는 24 도 내지 36% 사 이 이다. 0.45 구경 실 시 예의 경 우 에, 9t 36 도 내지 
) 분당 대략 600 라 운 드 의 발사 SES 가능케 한다. 대략 32.5 도 의 각 도 (0) 는 

드 의 발사 $= 959 수 있다. 어느 I: 될 경 우 에 aa 2270] 발 생 하고 y 
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에 있 어 서 의 개의 경 사 부의 사용 
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라운 

가능 

탄 약 의 파 워 의 함 수 이며, 이 하 의 Alejo] 표준 .45 ACP 탄약 a челе 대략 
SE 은, 

е 大 = 

슬 라 이 더 의 ASS 감소 또는 변 경 시키고, E 


도 49 는 볼트 헤 드 (103), A 로 드 (104) 및 관성 블 록 (102) 으 로 이루어진 이동 가능한 개 머 리 를 나타낸 

드 (104) 는 바 람 직 하 게 는 볼트 헤 드 (103) 의 양측 상 에 al 1099] 의해서 그 후방 Y 

에서 볼트 헤 드 (103) 에 결 합 된다. 볼트 헤 드 의 전 방 부는 바 람 직 하 게 는, 역시 볼트 혜 드 (108) 의 양측 

t о ЖЕЕ (stud) EE 912 핀 (113) 을 구 비 한다. Y 로 드 (104) 직 하 게 는, HF 스터드 ox 
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109) 에 의해서 그 제 2 단부 근 방 에서 관성 E 

~ 드 (104) 에 있는 길 이 방향 red 맞 물 려 진다. 도 49i 연장 상 태 에 
uU, 횡 방향 스 터 드 (109) 는 홈 (114) 의 후 방 에 위 치 한 다. 볼트 헤 드 (103) 및 관성 블록 은 

접 촉 하 지 않을 수도 있다. 관성 블 록 (102) 과 볼트 헤 드 (103) 는 상 보 적인 경사 접촉 표 면 (각각, P102 및 Р103)& 
제 공 하며, 이들 표 면 은 바 람 직 하 게 는 홈 (114) 에 의해 발 생 된 약 간 의 틈 새 에 의해서 조금 떨어져 있다. 스터드 
(109) 가 홈 (114) ЧА 슬 라 이 드 할 때, 볼트 헤드 및 관성 블 록 의 표 면 은 서로 평 행 한 그 경사 리 지 부 
(ridge)(P102 및 P103)e]^] 접 촉 한다. 


S022 대체로 원통형 또는 장 방 형 의 8 
ко IA 가 이 드 )(115) 가 있다. 292 첨단 
7) 을 구 비 한다. 관성 블 록 은 하 우 징 의 가이드 슬 롯 에 끼 워 지 도록 설계된 길 이 방향 플 랜 지 (116) 를 양측 상 에 


oo 

메 커 니 즘 은 도 50 에 절 취 도로 도 시 된 т] 하 우 징 (120) 내에 AAA, 그 전 
(атт) (CH 01) 을 갖는 유사한 "ү" 형 상 의 공 동 (08016[*) 을 형 성 한다. 총 미 
154) 및 매거진 하 부 면 을 


o 


E 
( 위한 리 셉 터 클 (118) 을 지 지 한다. 총 미 하 우 징 은 본 실 시 예의 상 부 에 위 치 된 배출 
슬 롯 (119) 을 구 비 한다. 이와 달리, 슬 롯 은 본 메 커 니 즘 의 성 능 을 저 해 하는 일 없이 측 방 향 으로 위 치 될 수 
있다. 
도 50 에 도 시 된 바와 같이, 상기 케 이 싱 의 각 측 부는 바 람 직 하 게 는, 플 랜 지 (116) 및 스 터 드 (113) 의 말 단 부 뿐만 
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아니라, 3 2E(104) Y 관성 블 록 (102) 에 대해서 볼트 헤 드 (103) 를 관절 운 동 시키는 스 핀 들 (108 Y 10909] E 
기 부 를 각각 수 용 하 는 홈 형 태 의 "ү" 349 가이드 램 프 (106) 를 TAAA. 이 \ 자 형 의 램 프 의 두 부 (630) 는 원 
322 되어 있다. 

[0182] 도 51 내지 도 58 


[0183] 도 512 볼 트 가 2394 있는 도 499 BIAS 나타낸다. sue] 라 운 드 가 장 전 된다. SE 헤 드 (103) 는 그 충돌 
| 타 격 되기 449 순 간 에 있다. 이동 가능한 개 머 리 는, 횡 


형 
9) 에 의해서 연 장 된다는 것 


10 의 해 야 한다. 하지만, 이러한 각 배 치 (angular 0001184781100) 에 서 
드 (103) 와 관성 블 록 (102) 은 아주 약 간 의 틈새 
o. 


큼 만 떨어져 있다. 


re 


[0184] E 524), 카 트 리 지 는 к: 라 운 르는 $ 쪽 
3) 를 밀 어 낸 다. 다시, 볼트 헤 드 (103) 는 $99 축을 따라서 후 방 으로 운 동 하여 관성 

록 은 도 50 내지 도 529] 도 시 된 바와 같이 그 초 기 의 전방 위 치 로부터 SS] 개 머 리 에 있는 그 최 후 방 

신 속 하게 병진 운 동 한 다. 도 53 에 서 , 볼트 헤 드 (103) 의 Alo] 252 후 방 으 로 의 병진 운 동 이 고, 관성 

on 232 $9 하부 영역 $229 ^p 병진 2590 반면, "\" 자 형 램 프 의 상 단 부 에 의해서 안내 

2 로 드 (104) 의 142 ^ 곡 선 의 둘 레 로 편 향 된 다 . 이 단 계 에 서 , 스 핀 들 (109) 은 홈 (114) 내 에 서 

다. 핀 로 드 (104) 는 관성 

스 핀 들 (108 및 109)2] 연 장 부는 스 핀 들 의 운 동 을 가이드 m 곡선 경 로 를 따 르 도록 구 속 한다. 
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[0185] 경 사 부 (0102 Y p103) 초 기 에 서 로 에 대해서 슬 라 이 드 하여, A 로 드 (104) 로 부터 관성 블 록 (102) 으 로 292 
전 달 하며, 그리고 나서 서로 떨어진다. 


[0186] 도 54 에 서 , 관성 (102) 그 I - Hz 운 동 을 있다. 이는 A 로 드 (104) 와 볼트 헤드 
(103) 를 당긴다. 이동 가능한 AAAS 연 장 된다. 사 용 된 탄 피 는 잘 알려진 방 법 으로 배출 메 커 니 즘 에 의해서 
る 
후 


우 방 으로 이 동 되게 된다. 


[0187] 이동 가능한 개 머 리 가 연장 상 태 에서 그 변 위 를 계 속 함에 따라, 스 핀 들 (108 및 109) 은 가이드 램 프 (106) 의 m 
"ү" 형 상 부 AS 지나게 되며, 볼트 헤 드 (103) 의 AAS 아 래 쪽 으로 편 향 된 다. 


5 에 서 , 이동 가능한 개 머 리 는 그 최 대 한 의 후 


[0188] 도 5 후 방 으로 여 
니 즘 (111) 은 최 대 의 반동 에 너 지 를 흡 수 하였다. 사 용 된 탄 피 는 종 래 의 방 식 으 


[0189] 도 56 에 서 , 탄 피 는 배 출 되었고, 이동 가능한 개 머 리 는 복귀 스 프 링 에 의해 
향 으로 인해서, A 로 드 (104) 는 관성 블 
이 단계 동안에 이동 가능한 개 머 리 를 연 장 된 
잘 알려진 방 식 으로 매 거 진 으로부터 새로운 라 운 드 를 뽑 아 낸다. 


[0190] 전 방 으 로 의 이동 가능한 개 머 리 의 운 동 은 도 57 에 도 시 된 바와 같이 계 속 된다. 스 핀 들 ( 
2 상단부 Je 지나갈 때, 2 人 배 향 은 바뀌며, 그래서 A EEE y 
된다. 스 핀 들 (109) 은 슬 롯 (114) AAN 전 방 으로 슬 라 이 드 하 며 , 이동 
선 이 되게 만들면 E 그 컴 팩 트 한 qe 회 복 한다. 


[0191] 도 57 에 도 시 된 단 계 로 부터 도 58 에 도 시 된 단 계 로 경 과 되는 동안에, 카 트 리 
A 장 전 된 다. 이는 BA 표 면 (2102 및 Р103)& 통해서 관성 블 록 과 직접적 = 
사진 표 면 은 스 핀 들 (109) 이 슬 롯 (114) HAA 슬 라 이 드 함에 따라 서 로 에 대해서 슬 라 이 드 하 게 된다. 이동 가능 
한 개 머 리 의 각 부 분 들 은 도 51 의 형 태 를 회 복 한다. 


FM ZH&-(moving part)e AAA 케 이 싱 AAA 작 용 한다. 사용자 
레버 또는 다른 구 성 요 소 와 접 촉 하 지 않는다. 이러 
또는 자동 피 스 톨 에서 일반 E 


메 
에 Е! 스톨 반 
커 니 즘 은 또한 볼트 하 우 징 의 길 이 를 감 소 시킬 수 있게 해준 


08) 이 가이드 램 프 의 등 
Hg 블 록 의 에 지 부 (122) 로 부터 
Mem 개 머 리 는 다른 라 운 드 를 


E 


JE BE 헤 드 (103) 의 압 력 에 의해 
] xz 
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[0193] 


T 다른 바람직한 실 시 예 에서, = 59:2 BE 헤 드 (103) 와 관성 TE 포 함 하는 이동 가능한 AAAS 
타 낸다. 관성 블 록 (102) 은 바 람 직 하 게 는 횡 방향 스 핀 들 (109) 에 의해서 볼트 헤 드 (103) 와 그 후방 말 단 부 
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[0197] 


[0198] 


[0199] 


[0200] 


[0201] 
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=(109)°] $249 축의 방 향 으로 
sel 2 개 의 Bast 측 방 향 경 사 부 ( 
103) 는 슬 롯 (208) 의 후 방 으 로 의 
가면서 접 촉 한다. 
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02)2 바 람 직 하 게 는 사다리꼴 SAS 갖는다. 권총 ; 
es ~. ~ IE 지 칭 될 수 있으며, 이들 용 어 는 본 명 세 서 에서 상호 교 환 식 으로 A 에 
된 4 3 ¿0039 후방 에 지 부 의 전체 길 이 는 관성 블 록 (102) 의 FSLErE 연 
한 e] 측 방 향 플 랜 지 (107) 를 구 비 하 며 , 도 59 에 도 시 된 바와 같이 Su] 블 록 의 가이드 홈 (105) 내 에 서 
가 나 
지 


ox, 
P 
H Е 
S 


된 = 
라 이 드 하 도록 위 치 된다. 가이드 홈 (105) 은 JAPE 가지며, 이 경 사 부는 도 60°] EAA 를 
내고, 바 람 직 하 게 는 종 열의 축 에 관해서 30 도 내지 36 도 사이로 설 정 된 다. 도 62°] 도 시 된 구 성 에서, 플랜 
Bel 329 축 에 관해서 AAFP = 갖는다. 경 사 부 (22) 의 플 랜 지 (107) 및 경 사 부 (21) 
[는 슬 롯 (208) 의 길 이 방향 축은 각 도 ( 0 ) 를 나타내며, 이 FEE 바 람 직 하 게 는 24 도 내지 36 도 사 이 이다. 
a 


메 커 니 즘 이 x sop 관성 블 록 (109) 의 우 측 으로 도 시 되어 있다. 이 회복 메 커 니 즘 은 조작 
1 
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A 하기 위한 BINS 갖는 코킹 레 버 (115) 를 EIN. 코킹 레 버 (115) 는 중 공 형 이 며 복귀 24H (116) 


을 위한 슬 리 브 를 형 성 한 다. 스 프 링 (116) 은 로 드 (117) 의 EA ZAA 있다. 코킹 레 버 (115) 는 복귀 스프링 
(116) 의 압축 또는 AAS] 로드 YE 슬 라 이 드 한 다. 로 드 (117) 는 피 팅 (1111128)(150) 에 서 301192 통해 총 
미 블 록 의 상 단 부 에 링 크 된 다. 코킹 AAL) 상의 러 그 (108)(119) 는 FAJ 방 식 으로 관성 블 록 (102) 을 처리 
. 전방 말 단 부 Y(C1)9 , 방아쇠 메 커 니 즘 을 고 정 시키기 위해서 스 터 드 (151) 가 ASA. 


다 

이동 가능한 개 머 리 와 회복 메 커 니 즘 은 도 60 에 AAEE 도 시 된 바와 같이 총 미 블록 내 에 서 작 동 하며, 그 형 
는 바 람 직 하 게 는 3 개 의 «СІ, C2, CDE 갖는 대체로 YA 형 태 이며, 대체로 VA 형 태 의 가이드 램 프 (106) 를 
J 


E 602 볼트 헤 드 (103) 를 관성 BS (102) 관절 결 합 시키는 스 핀 들 (109) 의 말 단 부 뿐만 아니라, 볼트 헤드 
(103)9] 전방 UBS 안 내 하는 장 부 (110) 의 말 단 부도 각각 수용 

의 홈 (106) 인 가이드 램 프 를 나타낸다. ^ 가이드 mn 두 부 는 se 

전방 암 ((1) 은 FIA 축의 연 장 부 에 배 열 된 홈 (106) 의 A 

(03) 은 홈 (106) 의 후방 섹 션 (1060) 을 구 비 한다. 후방 ARE & 

이 경 사 부는 후방 섹 션 (1060) 의 축 과 SSS] 5 사 이 에서 각 도 (8 ) 를 quus, ua 30 도 NA 36 


A 


uj, 

E 사 이 이 다. Sr) ¿39 4 측 부도 또한 0059) $423 하며, 이 홈 (105) 은 £€(106)9] 섹 션 (1060) 에 A 

질 적 으로 평 행 하 고, 섹 션 (03) 으 로부터 Sr] 블 록 의 상부 YAMC2)g 연 장 되 는 관성 블 록 (102) 의 플 랜 지 (107) 를 

수 용 하도록 설 정 된 다 

도 61 내지 도 66% 도 59 및 도 609] EAA 반동 제어 BAS 구 비 한 반자동 또는 자동 권 총 의 작 용 이 도시 

도어 있다. 조준, 충돌 및 배출 기 능 은 반동 제어 장 치 의 이 해 를 쉽게 하기 위해서 도 시 하 지 않았다. 

볼트 헤 드 (103) 는 바 람 직 하 게 는 충돌 FAS 포 함 한 다. 도 61 및 도 66 은 볼트 헤 드 (103) 의 헤드 위로 돌 출 한 

해머 러 그 (141) 의 상 부 를 나타낸다. 해 제 어 하 는 방법 및 내부 РЕ ZAJA 그 xs FA 
술 si 


이다. E 61 내지 도 662 또한 총 선 택 적 인 치 (123) 및 총 기 에 대한 파 워 를 
공 급 하기 위해 핸 드 그 립 (125) 에 FEA 배 터 리 (124) 를 나타낸다. 총 열 (154) 및 적외선 조 준 기 (123) 는 보 호 하기 
위해서 슬리브 내에 수 납 된다. 

, ©] 블 록 (101) 은 총 열 (154) 을 지 지 한다. 배출 SES 바 람 직 하 게 는 측 방 향 으로 배 치 되며, 


AHF 끼 워 진다. 


o 
고 
4o, 
고 
М, 
A, 
tllo 
ze 
rol 
X 

5, 


블 록 과 이동 가능한 개 머 리 는 외부 하 우 징 으로 통 합 되어서, 최소한 
회 복 장 치 가 총 미 블 록 의 암 (2 및 COA 후 방 부 에 수 용 된다. 하부 암 
EE 하 우 정 에 링 크 되는 것이 바람직한 회복 장 치 의 뒤에 그 


의 노출 no. 제 공 한 다. 반동 에너 
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[0202] 


[0203] 


[0204] 


[0205] 


[0206] 


[0207] 


[0208] 


[0209] 


[0210] 


[0211] 


5550 10-1213876 


립 이 위 치 된 다. 13025) 안전 레 버 (129) 및 자동 x 
바 람 직 하 게 는, 199 상부 총 미 블 록 을 링 크 시키 치 {| 
13% 자동 내부 발사 해제 장 치 (132) 가 발사 4210139 전 방 에 AAAA, 스 터 드 (121) 에 서 
(CDA 상부 말 단 부 에 관절 결 합 된 다. 이들 F 작 용 은 종래 기 술 이다. 하 우 징 의 오 보 헤 드 부 분 에 있 어 서 의 
이 들 의 배 치 는 도 59 내지 도 66 의 실 시 예 에 구 체 화 되어 있다. 


도 61 에 서 , 코킹 레 버 (115) 는 SAA 있다. 관성 블 록 (102) 은 러 그 (119) 의 AJA 의해서 아 래 쪽 으로 이 동 되었 
으며, 그래서 볼트 헤 드 (103) 는 후 방 으로 움직이게 된다. 스 핀 들 (109) 과 장 부 (110) 는 VAS 홈 (106) 의 둥근 x 
퉁 이 (1066) 의 양 측 면 상의 zp JAE 움직인다. 코킹 АШ ae 후 방 으로 밀 려 질 s, 이 코킹 레 버 는 러그 

동 를 전 방 으로 이 동 하 게 한다. 볼트 헤 드 (103) 는 SIAC 방 식 으로 하 나 의 Y 


반자동 스 위 치 (130) 를 포 함 한 다. 발사 장 치 (131) 는 
상부 암 (128) 부 분 에 위 치 된다. 제 1 의 내부 방아쇠 
= 총 미 2 


28 ач 내에 장 전 한다: 


도 62 는 총 미가 AA AAA 있는, E 619 ANAS 나타낸다. su 라 운 드 가 장 전 된다. 볼트 헤 드 (103) 는 
충돌 전 AAA 있다. AAA 해머 러 그 (141) 가 제 1 의 AE (сипЫ1ег) (133) 9 Што] AAAG. SS 잡 고 서 
안전 AAS 해 제 시키면, 방 아 쇠 가 작 동 될 수 있고, 카 트 리 지 가 타 격 될 수 있다. 이동 가능한 개 머 리 의 관성 = 
록 (102) 은 전방 상부 위 치 에 있으며, 관성 359 적어도 상부 부 분 은 $99 축 보다 AA AAA 있다. 관성 
블 록 (102) 과 볼트 헤 드 (103) 를 링 크 시키는 횡 방향 스 핀 들 (109) 은 이를 수 용 하는 관성 블 록 (102) 의 장방형 슬롯 
(208) 의 전방 하 부 (2083) 부 분 에 AAAA. 이러한 TAAN, 볼트 헤 드 (103) 및 관성 블 록 (102) 의 후방 말 단 부 


는 약 간 의 틈 새 만큼만 떨어져 있다. 


도 63 에 서 , 일 타 격 을 받아, 탄 알 은 총 열 (154) 을 떠나 사 용 된 
т 후 방 으로 운 동 하게 한다. 그 반동 순 간 에, HE AEE ү 

에 안 내 되어 31] 블록 359 후방 구 역 까지 고 속 으로 하 강 하게 한다. 볼트 허 
초기 ' 운 동 은 ~ 병진 운 동 이며, 장 부 (109 및 nn \ 자 형 가이드 Y 


(Pol. 이 변위 동안에, 스 핀 들 (109) 은 슬 롯 (208) 의 후방 상부 말 단 부 (2086) 쪽으로 슬 롯 (208) AAA 


접 촉 하여, 스 핀 들 (109) 로 부터 관성 블 록 (102) 으 로 Wes 
볼트 헤 드 (103) 는 이 볼트 헤 드 가 반동 어 
ye 会 
ue = 


(1092 슬 롯 (208) 의 측 면 (112) 으 로 


ya Шу 
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도 64 에 서 , 이동 가능한 개 머 리 는 219 후 방 에 있는 그 최종 위 치 에 이르렀다. 복귀 스 프 링 (116) 은 반 동 에 의 
해 발 생 된 최대 에 너 지 를 흡 수 하였다. 사 용 된 탄 피 는 종 래 의 방 식 으로 배 출 된다. 


도 65 에 서 , ASE 탄 피 는 배 출 되 었고, 관성 블 록 (102) 은 복귀 스 프 링 (116) 의 힘 의 작 용 에 의해 홈 (105) 을 따라 
위 쪽 으로 이 동 하 여 , 궁 극 적 으 로 는 BES 그 초 기 의 발사 전 위 치 로 복 귀 시켰다. 들 \ 자 형 의 가이드 
램 프 의 St 정 상 부 (1066) 에 도 달 하면, 볼트 헤 드 (103) 의 배 향 은 수 평 으로 HAF. 볼트 헤 드 (103) 는 매 거 진 으 
로부터 새로운 카 트 리 지 를 뽑 아 내어 종 래 의 이동 방 식 으로 챔 버 에 공 급 한다. 이동 лея 개 머 리 의 전 방 쪽으로 
의 그 변위 동안에, 스 핀 들 (109) 은 슬 롯 (111) 의 측 면 에 의해 밀 려 져서 그 전방 하부 경 계 부 (2083) 쪽으로 슬롯 
(208) 내 에 서 슬 라 이 드 한다. 


해지는 " 이 의해서 4 3 аан, 반동 제어 wa 
캐치 및 방 아 쇠 가 해 제 된다면, 총 은 연 사 로 


도 67, 68 및 69 는 슬 라 이 더 의 운 동 이 더 
진 운 동 인 , 모멘트 제어 메 커 니 즘 의 바 람 직 할 실 시 예 를 
Ó E 동 


동의 하 나 가 아니라 반동 순 간 의 진 동 이 부 가 된 병 
e| 슬 라 이 더 의 뒤에 위 치 된 압력 롤러 및 볼 


예 시 한다. 이러한 처 리 와 관 련 하여, 슬 라 이 더 의 운동 
일한 가이드 홈 을 이용한다. 
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[0215] 


[0216] 


[0217] 
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[0219] 


[0220] 


[0221] 


[0222] 


3350 10-1213876 


도 679] AH 바와 do], Se JAA \ 형 태의 ev] 블 록 (201) 을 가지며, 이 等 可 블 록 은 SA] AEA $ 
전 체 로 V ス | 99% 가이드 레 일 (206) 을 갖는다. 볼트 헤 드 (203) 는 도 59 내지 도 669] 실 시 예 에 서 와 같이, 장 
(209 및 210) 에 의해 레 일 (206) 내 에 서 슬 라 이 드 한 다. 볼트 헤 드 (203) 는 Т 의해서 Sebo] (202) 9 
관절 결 합 되며, 장 부 (209) 는 슬 라 이 더 (202) 의 전방 에 지 부 에 있는 장방형 슬 롯 (208) 에 맞 물 려 진 다. 슬 롯 (208) 의 
전방 하부 말 단 부는 도 69 에 EAR 것과 같은 리 세 스 (recess: 오 목 부 ) 를 2 갖는 비 스 듬 한 연 장 부 (2083) 를 구 비 한 
다. 또한, 리 세 스 (211) 가 슬 라 이 더 의 후 방 에 위 치 되며, 이는 압력 롤 러 (205) AS 슬 라 이 드 한 다. 리 세 스 (211) 


및 슬 롯 의 비 스 듬 한 연 장 부 (2083) 는 발사 사 이 클 의 시작 및 종 료 시 에 공 동 으로 작 용 하도록 배 치 된다. 슬라이더 
는 가이드 램 프 (206) 의 하부 부 분 (2060) 내 에 서 슬 라 이 드 하 는 장 부 (207) 를 갖는다. 가이드 램 프 (206) 는 그 수평 
부 분 (2063) 에 볼트 헤 드 의 장 부 (209 Y 210) 를 또한 수 용 한다. 


이 반동 제어 JAJ 바람직한 실 시 예의 FEL 도 59 내지 도 66e] 도 동 . 
=, 충 돌 시 에 볼트 헤 드 (203) 가 압력 롤 러 (205) 와 BE 헤 드 (203) 의 후방 말 단 부 에 있는 千早 (209) AJO 


ух 
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o کک‎ 
pu 
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ne 
원 
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2, 


=> 


가 압 한 다는 점 에서 도 59 내지 € 669 AAAS 다르다. 그리고 나서, 슬 라 이 더 는 이 $ 
라 이 더 의 양측 Abo] 있는 리 세 스 (211) 및 비 스 듬 한 연 장 부 (2083) 의 경 사 부 에 의해 제 공 되는 결합 해제 각도 
(decoupling 80816) 의 함 수 인 변위 속 도 로 총 의 바닥 쪽으로 아 래 쪽 으로 ic 슬 라 이 더 (202) 의 최대 변위 
속 도 가 얻 어 지 면 , 이는 상기 시 스 템 의 모 터 가 되며 볼트 헤 드 를 후 방 으로 운 반 하고, 장 부 (209) 는 슬 롯 (208) 내 
에서 이 동 하 며 볼트 헤 드 는 홈 (206) 의 일 부 분 (2063) 내 에 서 슬 라 이 드 한 다. 후방 쪽 으 로 의 그 변 위 의 시 작 시어 
슬 라 이 더 (202) 는 그 하부 AAA 있는 러 그 (207) 상에서 경 사 진 다. 다른 한 편 으로, 복귀 FENA 슬라이더 
의한 역 AS(nverse oscillation &, 볼트 헤 드 가 폐쇄 JAE 회 복 하고 그 카 트 리 지 가 장 전 됨에 따라 감쇠 


S T 


동 에 대한 슬 라 이 더 (202) 의 ASS) 부 가 는, 슬 라 이 더 의 결함 해 


22 
대한 저 항 의 조 정 을 더 우 수 하게 하며, 결합 해제 각 도 는 홈 (206) 의 


이 하 의 e], 및 상기 설 명 은 dx 
의해서 변형, 변경 및 부 7 


TT 
x 
©; 


HEF 25kgo]u], 20 발의 BAS 위한 공급 장 치 가 구 비 된 다. 예상 사이클 
속 도 는 최대 1500 N 


전장 1269m, 전폭 16020( 연 장 된 또는 MUA 관성 블록 Y 360m), 총열 길이 878mm( 和 寺子 브레이크 제 외 ) 의 대 
구경 총 기 가 제 작 되었다. 전체 FAE 대략 25 이 며 , 20 라 운 드 의 매 거 진 을 위한 공급 장 치 가 구 비 된다. 예상 
사이클 Ai 1500 rpmelu. 


일 련 의 예 시 적인 0.45 구경 자동 피스톨 또는 권 총 이 제 작 되었으며, 슬 라 이 더 는 9b 1508 내지 약 175g 사 이 의 


= , 

FAS 가지며, EE spei Y 508 내지 * 708 사 이 의 FAS 갖는다. 사 용 되 는 복귀 장치 또는 반동 스프링 
은 8.5kg RES 내지 et 11kg BAS 갖는다. 

일 례 에서는 도 43 YA 도 469 실 시 예 와 유 사 하며 본 발 명 의 하나 이상의 RAS Bes 2$ 각도 슬 라 이 더 를 
이 용 하 며 , 이 하 의 특 징 을 갖도록 제 공 된 다 : 총열 길이: e 3-4 인 치 ( 약 7.62-10.16mm); 총열 축 에 대한 슬라이더 
의 경사 표 면 의 초기 각도: 36 또는 44.5 도 ; 볼트 헤 드 의 무게: 52g; 관성 BSS] 무게: 152g; 반동 스프링 
8.4kg 테어. 동작 SAS 이 론 적 인 발사 속도: 950-1000 라 운 드 / 분 을 보인다. 

발사 테 스 트 에 의하면 동 작 부의 운 동 이 매우 부 드 럽 다 는 주관적인 인 상 을 주었으며, 반동 현 상 의 두 드 러 지 게 Y 
全 또는 반동 현 상 이 거의 완전히 없 어 졌다. 단발 및 8 발 의 AAS 행한 추가적인 테 스 트 에서도, FAA 0.45 
구경 권 총 과 비 교 하여 0.45 구경 라 운 드 에 대해서 wes] 현저한 감소 및 위 쪽 으로 갑 작 스 럽 게 움직이는 힘 의 


다른 예 에서는 도 47-489 실 시 예 및 본 발 명 의 하나 이상의 요 소 를 병 합 하 며 , 이 하 의 특 징 에 의해서 제 공 되었 
다. 


- 36 - 


10-1213876 


등 록 특허 


: 603mm 


열 길이 
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Ci) 
(ii) 


[0223] 


: 978mm 
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KO 


mal 


ES 


[0224] 


・ 3.5kg 


(ш) 무 게 (매거진 제외) 


[0225] 


: 7.62 NATO 


(у) 구경 


[0227] 


라이더 경 로 를 갖는 2% 각도 슬 라 이 더 를 사 용 하여 0.45 구경 


ES 
= 


하 향 의 


한 


43 내지 도 46 에 도 시 된 것과 유사 


і 
ーー 
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에 쥐는 
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RA u 


grease gun") 


("그리이스 건: 


단 총 


관 


연 사 로 발 사 되었고, 113-341 자동 기 


5 라 운 드 의 


기는 


Colt M1911 0.45 구경 피 스 톨 과 비 교 되었다. 그리이스 건 
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도 102 도 99] 설 시 예의 가스 분사 시 스 템 을 나타낸다. 
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도 14 는 도 139] 설 시 예의 총 미 gp HAYES 작 동 시키는 가스 분사 시 스 템 을 나타낸다. 


도 16 은 총 미 로 킹 메커니즘 
도 17 은 도 9 의 실 시 예 에 사 
도 18 은 도 9 의 실 시 예 에 사 


및 선 택 적 인 코킹 캐 치 (0006108 catch) = 포 함 하는, 도 139 총 미 로 킹 메 커 니 즘 을 


용 하 기 위한 총 미 


용 하 기 위한 총 미 


도 20 은 도 19 의 단일 총열 


도 19 는 본 발 명 의 단일 총열 총 기 의 다른 실 시 예 를 나타낸다. 
용 


총 기 에 사 용 하기 위한 가스 분사 시 스 템 의 절 취 도 를 나타낸다. 


도 21 은 도 199 실 시 예의 확 대 도 를 나타낸다. 


도 22 는 볼트 헤 드 가 전방 AAA 있는, 본 발 명 의 반동 제어 FAS 구 비 한 2 중 총열 총 기 의 일 실 시 예 를 나타 


도 280. 도 27 의 가스 분사 


시 스 템 에 사 용 하기 위한 287] (regulator) 9 확 대 도 를 나타낸다. 


도 29 는 도 229] 22 총열 총 기 의 총 미 로 킹 메 커 니 즘 의 SAS 동 기 화 시키기 위한 메 커 니 즘 의 일 설 시 예의 8 


도 30 은 도 229] 2% 총열 


я 
= 
rls 
Е 


본 발 명 의 45 총열 


총 기 의 바람직한 실 시 예 를 나타낸다. 


도 32 도 31 의 4 중 총열 총 기 에 사 용 하기 위한 가스 분사 시 스 템 을 나타낸다. 


도 33 은 도 319 4 중 총열 총 기 에 사 용 하 기 위한 볼트 헤드 조 립 체 를 나타낸다. 


도 34 는 관성 블 록 이 위 쪽 으 


도 35 는 본 발 명 을 병 합 하 는 


zo 


로 희 전하는 실 시 예 를 나타낸다. 
대구경 총 기 의 구 성 에 있 어 서 의 다 수 의 설계 변 형 예 를 나타낸다. 

다 위에 위치해 있는, 23 399 대구경 총 기 에 대한 설계 변 형 예 를 나타낸다. 
하여 관성 블 록 이 희 전하는 실 시 예 를 나타낸다. 


도 39 는 관성 블 록 의 변형 실 시 예 및 변형 운 동 을 나타낸다 
도 40 은 관성 블 록 의 운 동 을 유 발 시키기 위해서 제 1 의 장 약 을 사 용 하는 대 포 의 일 실 시 예 를 나타낸다. 


도 41 은 본 발 명 에 따른 반동 제어 장 치 의 바람직한 2S 각 도 를 갖는 슬라이더 실 시 예의 왕복 운동 동작 및 이 
동 가능한 개 머 리 의 개 략 도 를 나타낸다. 슬 라 이 더 (510) 및 볼 트 (501) 는 = 41 에 있 어 서 의 JAA 위치 혹은 장 
전 된 위 치 에서 도 시 된 다 

도 2= 카 트 리 지 가 발 사 되 고 x 후 및 볼 트 (501) 와 슬 라 이 더 (510) 가 후방 및 아 래 쪽 으로 운 동 한 후의 도 41 과 
같은 개 략 도 이 다. 카트리지 케 이 스 가 볼트 헤 드 로 부터 배 출 되 는 것을 알 수 있다. 슬 라 이 더 의 초기 각 도 (511) 
혹은 AIA 경사 HAS 이 25 JEE 갖는 슬라이더 TAAA E 수 있으며, 경사 표 면 (512) 은 EE(501) = 
는 볼트 링크 JAY 접 촉 하 고 있는 슬라이더 표 면 의 나머지 부 분 을 구 성 한 다. 볼트 혹은 BES] 일 체 부는 슬라 
이더 표 면 과 접 촉 할 수 있고, 또는 로드 및 AN 같은 링크 장치 부분 혹은 링크 장치 부 분 의 조 합 체가 슬 라 이 
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= 32 도 49 실 시 예 에 도 시 된 것과 유사한 슬 라 이 더 를 구 비 한 반자동 또는 자동 권 총 의 절 취 도 를 나타낸다. 
도 432 방 아 쇠 (507) 및 방 아 쇠 의 동 작 을 발사 메 커 니 즘 에 연 결 하는 방아쇠 메 커 니 즘 을 또한 나타낸다. 이 도면 
에서, 해 머 (502) 는 예 를 들면, 수동식 코킹 레 버 (520) 를 당 김 으로써 코 킹 (6005108) 되 었으며, 카 트 리 지 는 FAA 
어 웠다: 


도 44-46 은 권총 혹은 439 실 시 예 에 AAA 이동 가능한 개 머 리 및 슬 라 이 더 의 동 작 에 대한 일 련 의 절 취 도 


도 44 는 장 전 되어 있는 카트리지 및 코 킹 된 해 머 (502) 를 나타낸다. 


도 45 는 발사 직 후 의 각 부 분 들의 구 성 을 나타내며, 볼 트 (501) 는 슬 라 이 더 (510) 의 제 2 의 경사 표 면 (512) 상 으 로 


= T3 
이 동 하 였고, 슬 라 이 더 는 아 래 쪽 으로 움 직 이 기 시 작 하 였다. 


도 46 은 아 래 쪽 으 로 의 슬 라 이 더 의 운 동 의 종료 지 점 (518) 에 서 의 Y 부 분 들의 구 성 을 나타낸다. 사 용 된 카트리지 


출 
도 47-48 은 변형 실 시 예의 절 취 도 를 나타내며, 슬 라 이 더 는 총 열 보다 위에 위 치 되며, deje] 앞쪽 
총 미 의 측 면 으로 아 래 쪽 으로 슬 라 이 딩 한다. 


46, 
ES 
pa 
+ 
т 


도 472 발사 전의, gang 위에 및 볼 트 (701) 의 앞 쪽 에 AAA 슬 라 이 더 (707) 를 나타낸다. 
도 48 은 운 동 의 종료 지 점 에 있으며 복귀 장 치 (708) 에 의해 복 귀 되 도록 위 치 된 슬 라 이 더 를 나타낸다. 


도 49 는 다른 유 형 의 동 작 을 갖는, 반동 제어 장 치 의 다른 바람직한 실 시 예의 이동 가능한 개 머 리 를 나타낸다. 


도 50 은 도 49 의 실 시 예 에 대한 하 우 징 의 길 이 방향 절 취 도 를 나타낸다 

도 51-58 은 도 499 실 시 예 의 FFF 나타낸다. 도 52 및 도 53 은 충 격 에 SFT 운 동 을 나타내며, 볼트 헤 드 와 
로 드 는 아 래 쪽 으 로 슬 라 이 딩 하는 관성 블 록 에 작 용 한다. 도 53 및 도 ME 슬 라 이 딩 하 는 관성 블 록 이 움직일 ou 
의 사 용 된 카 트 리 지 의 배출 및 복귀 스 프 링 의 압 축 을 나타낸다. 도 55 는 관성 블 록 의 아 래 쪽 으 로의 운 동 의 종료 
를 나타낸다. = 56 은 압 축 된 복귀 스 프 렁 의 작 용 을 통해서 장전 AAE 복 귀 하 는 왕복 운 동 식 관성 BRE 
타 내며, BE 헤 드 는 새로운 라 운 드 를 붙 들 고 는 장 전 하기 시 작 한 다. 도 57 은 그 복귀 완 료 에 근접한 관성 블록 
및 볼트 헤 드 를 나타낸다. 도 58 은 완전한 휴지 상태 혹은 수동 상 태 에 있는 장 전 된 카 트 리 지 와 볼트 헤드 및 


도 60 은 도 59 에 나타낸 이동 가능한 개 머 리 의 운동 경 로 를 나타내는, 이동 가능한 개 머 리 의 하우징 혹은 가이 
절 


도 실 시 예 와 유사한 단일 각 도 를 갖는 슬 라 이 더 의 동 작 을 예 시 한다. 여기서, 
발사 메 커 니 즘 은 전 자 식 으로 동 력 을 공 급 받는다. 
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도 038 발사 후의, 볼트 헤 드 가 그 후 방 으 로 의 반동 SES 시작할 때 의 도 610] 총 기 를 나타낸다. 
된 


도 64 는 관성 블 록 ( 슬 라 이 더 ) 이 그 운 동 의 종료 지 점 에 있고, 사용 


타 낸다. 


도 65 는 이동 가능한 개 머 리 의 복귀 운동 및 매 거 진 으 로 부 터 의 다음 카 트 리 지 의 장 전 이 이루어지는 동 안 의 도 


619] 371% 나타낸다. 


도 662. 장전 사 이 클 이 종 료 되고, 발사 준 비 되 어 있는, 도 61 의 총 기 를 나타낸다. 


카 트 리 지 가 배 출 되는, ы 61 의 총 기 를 나 


도 67-69% 본 발 명 의 반동 제어 장 치 의 작동 메 커 니 즘 을 개 략 적 으로 나타낸다. 
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